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@ Endoskoprohrsystem 

(§) Es sind Endoskoprohrsysteme bekannt, die mit einam 
biegbaran Abschnitt versehen sind, der a us gelenkig odar 
fedarelastisch miteinander verbundenen Einzelgliedern auf- 
gebaut 1st wobei durch Bohrungen in den Einzelgliedern 
gafuhrta Zugseile zum Bewegen dieses Abschnitts vorgese- 
hen sind. 

Bei dem neuen Endoskoprohrsystem 1st der elastisch bieg- 
bare Abschnitt (2) a us vonsinander beabstandeten Einzel- 
gliedern (1), einem Stabiiisierungsfederband (3) und einem 
Zugfederband (4) aufgebaut, wobei die Federbander eine der 
Krummungsrichtung des biegbaran Abschnitts entgegenge- 
setzte natQrllche KrGmmung besitzen. FQr eine hohe Ste'rf ig- 
keit der Biegestellungen des biegbaran Abschnitts auch in 
Biegerichtung 1st ein axial beweglfches Versteif ungsQberrohr 
(8) vorgasehen, das den biegbaran Abschnitt In variabel 
ein8teilbarer LSnge versteif end aufzunehmen vermag. Die- 
■ sas Rohrsystem ist funktionssicher, leicht zeriegbar und zu 
f reinigen und erlaubt die Einstellung eines Endoskopfunk- 
* tionskopfes in unterschiedlichen Biegestellungen mit hoher 
Steifheit. 

Verwendung in Endoskopen. 
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Die Erfindung bezieht sich auf ein Endoskoprohrsy- 
stem nach dem Oberbegriff des Patentanspruchs 1. 

Bekannte derartige Endoskoprohrsysteme besitzen 
zur Bewerkstelligung der Biegebewegung des elastisch 
biegbaren Abschnitts Zugseile, die durch Bohrungen im 
Umfangsbereich der Einzelglieder hindurchgefahrt sind 
Ein derartiges flexibles Endoskoprohr ist beispielsweise 
in DE 26 18 732 B2 beschrieben. Die Einzelglieder sind 
hierbei untereinander gelenkig verbunden. 

Diese bekannten Endoskoprohrsysteme sind, wenn 
(iberhaupt, nur mit groBen Aufwand zerlegbar. AuBer- 
dem ist die Zugseildurchfuhrung vergleichsweise sto- 
rungsanfallig, und die gesamte Rohranordnung laBt sich 
aufgrund ihrer mangelnden Zerlegbarkeit nur mit gro- 
Bem Aufwand reinigen, wobei gerade die Gelenkverbin- 
dungen der Einzelglieder und die Zugseildurchfiihrun- 
gen schmutzanfallig sind 

In der deutschen Patentanmeldung P 44 14 810.0-35 
ist bereits ein Endoskoprohrsystem angegeben, das mit 
geringem Aufwand in Einzelkomponenten, die insbe- 
sondere auch leicht zu reinigen sind, zerlegbar, wenig 
schmutzanfallig, vielseitig verwendbar und wenig st6- 
rungsanfallig ist Zu diesem Zweck weist das dortige 
Endoskoprohrsystem bereits die Merkmale a) bis d) des 
vorliegenden Anspruchs 1 auf. 

Die vorliegende Anmeldung ist eine Zusatzanmel- 
dung zu dieser deutschen Patentanmeldung 
P 44 14 810.0-35, deren Inhalt hier zur Vermeidung un- 
notiger Wiederholungen in vollem Umfang durch Ver- 
weis aufgenommen wird Ebenso wird durch Verweis 
der Inhalt der deutschen Patentanmeldung 
P 44 14 809.7-35 in vollem Umfang aufgenommen, die 
sich auf eine Handbedieneinrichtung fur ein Endoskop 
bezieht, welche z. B. zur Bedienung des vorliegenden 
Endoskoprohrsystems geeignet ist 

Die Steifigkeit des biegbaren Abschnitts eines Endo- 
skoprohrsystems mit den Merkmalen a) bis d) des An- 
spruchs 1 ist in Biegerichtung durch die Steifigkeiten 
von Stabilisierungs- und Zugfederband bestimmt, solan- 
ge die Biegung nicht dadurch begrenzt wird, daB einan- 
der zugewandte Bereiche benachbarter Einzelglieder 
gegeneinander zur Anlage kommen, was den maxima- 
len Biegewinkel definiert, oder zusatzlich versteifende 
MaBnahmen vorgesehen sind Als eine solche MaBnah- 
me wird in der Hauptanmeldung P44 14 810.0-35 be- 
reits vorgeschlagen, die Einzelglieder mit axial abste- 
henden Schuppenteilen so auszubilden, daB sich die 
Schuppen benachbarter Einzelglieder quer zur Biege- 
richtung versteifend Qberlappen. In den Richtungen mit 
Ausnahme der Biegerichtung trSgt zusatzlich das axiale 
Festhalten des Zugfederbandes zur Steifigkeit bei Fur 
manche Anwendungsfaile kann es erwtinscht sein, Zwi- 
schenpositionen zwischen geradlinigem Verlauf und 
maximalem Biegewinkel mit vergleichsweise hoher 
Steifigkeit auch in Biegerichtung einstellen zu kdnnen. 

Der Erfindung liegt daher als technisches Problem die 
Bereitstellung eines Endoskoprohrsystems zugrunde, 
das iiber die Systemeigenschaften nach der deutschen 
Patentanmeldung P 44 14 810.0-35 hinaus die Einstell- 
barkeit des elastisch biegbaren Abschnitts in verschie- 
denen Biegewinkeln mit jeweils vergleichsweise hoher 
Steifigkeit ermoglicht 

Dieses Problem wird durch ein Endoskoprohrsystem 
mit den Merkmalen des Patentanspruchs 1 geldst Ne- 
ben den durch die Merkmale a) bis d) gegebenen Vortei- 
le, wie sie in der zugehorigen Hauptanmeldung 


P 44 14 810.0-35 angegeben sind, bieten die weiteren 
Merkmale e) und f) die Mdglichkeit, den elastisch bieg- 
baren Abschnitt auch in Zwischenpositionen zwischen 
geradlinigem Verlauf und maximaler Biegung sehr bie- 

5 gesteif einstellen zu kdnnen. Hierzu wird das Verstei- 
fungsuberrohr mit einem Endbereich in jeweils ge- 
wiinschter Lange tiber einen entsprechend langen, hin- 
teren Teil des elastisch biegbaren Abschnitts geschoben. 
Die Steifigkeit des Versteifungsiiberrohrs ist so gewahlt, 

to daB sich der von dessen Endbereich umschlossene Teil 
des elastisch biegbaren Abschnitts der Form des um- 
schlieBenden Rohrendbereichs anpaBt, der insbesonde- 
re geradlinig sein kann. Damit wird eine effektive Ver- 
kurzung des ubrigen Teils des elastisch biegbaren Ab- 

15 schnitts ereicht, der jeweils noch mit dem Zugfederband 
in seiner Kriimmung verandert werden kann. Durch die- 
se Verktirzung und die zusatzliche Steifigkeit des Ver- 
steifungsuberrohrs ergibt sich eine hohe Steifigkeit der 
Anordnung in jeder Biegestellung auch in der Biegerich- 

20 tung. 

Eine besonders hohe Steifigkeit ergibt sich durch eine 
Weiterbildung der Erfindung nach Anspruch 2, indem 
fiir jeden Biegewinkel gerade die jeweils dafur erf order- 
lichen, vornliegenden Einzelglieder um den maximal 

25 mdglichen Kippwinkel verkippt sind, wahrend die ggf. 
iibrigen Einzelglieder im Versteifungsuberrohr aufge- 
nommen sind Die verkippten Einzelglieder liegen um- 
fangsseitig wenigstens an der Krummungsinnenseite, 
bevorzugt am ganzen Umfang, gegeneinander an und 

30 tragen dadurch wesentlich zur erhohten Steifigkeit auch 
in Biegerichtung bei. 

Eine Weiterbildung der Erfindung nach Anspruch 3 
hat den Vorteil, daB mit einer einzigen Betatigung uber 
Koppiungsmechanismus das Zugfederband und das 

35 Versteifungsuberrohr aufeinander abgestimmt axial be- 
wegt werden konnen, wobei der Koppiungsmechanis- 
mus die ggf. erforderliche Obersetzung zwischen den 
beiden Axialbewegungen beinhaltet Die Abstimmung 
dieser Bewegungen berucksichtigt, daB jeweils bei Ver- 

40 schiebung des Versteifungsuberrohrs um die axiale Lan- 
ge eines Einzelgliedes das Zugfederband so weit axial 
bewegt wird, daB sich der Biegewinkel des elastisch 
biegbaren Abschnitts um den maximalen Einzelglied- 
Kippwinkel andert, da solchermaSen jeweils ein Einzel- 

45 glied mehr oder weniger zur Biegung beitr^gt Der 
Koppiungsmechanismus erspart folglich eine entspre- 
chende getrennte Betitigung von Versteifungsuberrohr 
und Zugfederband 
In alternativer Weiterbildung der Erfindung ist ge- 

50 maB Anspruch 4 das Zugfederband federelastisch axial 
in Richtung maximaler Biegung des elastisch biegbaren 
Abschnitts vorgespannt gehalten, wobei sich eine zuge- 
hdrige Feder z. B. an einem EndoskopgriffstQck oder 
einem mit diesem starr verbunden Bauteil abstutzt Die 

55 Vorspannung des Zugfederbandes hat zur Folge, daB 
der elastisch biegbare Abschnitt automatisch seine 
durch die aneinanderstoBenden Einzelglieder definierte, 
maximale Biegestellung einnimmt, wenn er vollstandig 
vom Versteifungsuberrohr freigegeben ist Durch Vor- 

60 schieben des VersteifungsQberrohrs aus dieser freige- 
benden Lage heraus lassen sich dann die Einzelglieder 
des elastisch biegbaren Abschnitts sukzessive im zuge- 
hdrigen Oberrohrendbereich aufnehmen, wodurch im- 
mer weniger Einzelglieder zur Biegung des elastisch 

65 biegbaren Abschnitts beitragen, so daB sich folglich des- 
sen Biegewinkel schrittweise um jeweils den maximalen 
Einzelglied-Kippwinkel verringert Auf diese Weise las- 
sen sich die verschiedenen Biegesteliungen des elastisch 
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biegbaren Abschnitts allein durch die Axialbewegung derband (3) gegenfiberliegend verlauft ein Zugfeder- 

des VersteifungsQberrohrs einstellen, wobei automa- band (4), das nur mit dem vordersten Einzelglied (!') 

tisch eine hohe Steifigkeit der jeweiligen Biegestellung verbunden und mit seinem anderen Ende an einem axial 

gegeben ist, indera der eine Teil der Einzelglieder vom beweglichen Zugrohr (6) festgelegt ist Das Stabilisie- 
Versteifungsfiberrohr aufgenommen ist, wahrend die 5 rungsfederband (3) ist fiber die zugehdrige Rohrverlan- 

fibrigen Einzelglieder ihre steifigkeitserhShende, maxi- gerung axial unbeweglich mit einem Endoskopgriff- 

mal gegeneinander verkippte Lage einnehmen. stuck verbunden, von dem nur symbolisch ein Griffan- 

Eine Weiterbildung der Erfindung nach Anspruch 5 satzstfick (7) dargestellt ist Zur Haitung und Bedienung 

wirkt sich vorteilhaft auf die Zerlegbarkeit eines Endo- eines solchen Endoskoprohrsystems eignet sich ein En- 
skoprohrsystems mit wenigstens drei koaxialen Rohr- 10 doskopgriffstfick nach der oben angegebenen, in Bezug 

stticken aus, indem an einem Montageende wenigstens genommenen Patentanmeldung P 44 14 809.7-35. 

eines Rohres, z. B. des Versteifungsfiberrohrs oder des Durch axiale Bewegung des Zugfederbandes (4) fiber 

Zugrohrs zur Axialbewegung des Zugfederbandes, eine die zugehdrige Rohrverlangerung (6) relativ zum Stabi- 

Steckmuffe mit radial nachgiebiger Umfangsrastung lisierungsfederband (3) und damit zum Griffansatzstfick 

vorgesehenist,aufdieeinAxialbetatigungselementl6s- 15 (7) laBt sich der Einzelgliedabschnitt (2) in einem ge- 

bar aufgesteckt werden kann. Mit dieser MaBnahme wfinschten Kriimmungswinkel biegen. In Fig. 1 ist der 

laBt sich die bereits in der Hauptanmeldung beschriebe- elastisch biegbare Rohrabschnitt (2) in seinem maximal 

ne gute Zerlegbarkeit des Systems, das neben starren erreichbaren Biegewinkel von vorliegend etwa 108° zur 

Rohren zur Halterung des Stabilisierungs- und des Zug- Langsachse des Rohrsystems dargestellt In dieser Stei- 

federbandes auch ein Rohr zur Drehung eines auf den 20 lung sind benachbarte Einzelglieder (1) gegeneinander 

elastisch biegbaren Abschnitt aufsetzbaren Kopfstficks urn einen Winkel (a) von vorliegend 12° bezuglich ihrer 

beinhalten kann, auch bei Ergdnzung urn das Verstei- Langsachse verkippt und liegen entlang ihres gesamten, 

fungsfiberrohr voll aufrechterhalten. einander zugewandten Umfangs gegeneinander an, was 

Bevorzugte Ausffihrungsformen der Erfindung sind in eine weitere Biegung begrenzt und gleichzeitig diese 

den Zeichnungen dargestellt und werden nachfolgend 25 maximale Biegestellung auch in Biegerichtung versteift 

beschrieben. Es zeigen: Aus Fig, 8 ist die hierzu speziell gewahlte Einzelglie- 

Fig. 1 ein Endoskoprohrsystem mit axial federela- dergestaltung zu erkenneiL Im Unterschied zu der in der 

stisch vorgespanntem Zugfederband bei zurflckgescho- Hauptanmeldung explizit wiedergegebenen Gestaltung 

benem Versteifungsfiberrohr in einer Seitenansicht, der hohlzylindrischen Einzelglieder mit zur Langsachse 

Fig. 2 die Seitenansicht von Fig. 1 bei vollstandig vor- 30 senkrechten stirnseitigen Abschlfissen und beabstande- 

geschobenem Versteifungsfiberrohr, ter Anbringung am Stabilisierungsfederband sind diese 

Fig. 3 eine schematische Seitenansicht eines Endo- Ringstirnseiten (31, 32) hier in symmetrisch schrag zur 

skoprohrsystems mit Kopplungsmechnismus zwischen Langsachse verlaufenden Ebenen liegend so ausgebil- 

Zugfederband und Versteifungsfiberrohr in zurfickge- det, daB sich die Einzelglieder axial von der dem Stabili- 

schobenerVersteifungsfiberrohrstellung, 35 sierungsfederband zugewandten Seite (34) zur dem 

Fig. 4 die Ansicht von Fig. 3 bei vorgeschobenem Zugfederband zugewandten Seite (35) verjungen, wobei 

Versteifungsfiberrohr, die Einzelglieder mit ihrem Umfangsbereich grdBter 

Fig. 5 Seitenansichten des elastisch biegbaren Ab- axialer Lange punktuell an einer umfangsseitigen Stelle 
schnitts und des vorderen Endbereichs des Verstei- (33) aneinanderliegend am Stabilisierungsband (3) fest- 
fungsuberrohrs der Endoskoprohrsysteme der Fig. 1 bis 40 gelegt sind Durch Ziehen am Zugfederband (3) laBt sich 
4 in unterschiedlichen Biegewinkelstellungen des ela- folglich das eine Einzelglied (lb) gegenuber dem be- 
stisch biegbaren Abschnitts, nachbarten Einzelglied (la) bis zu dem maximalen Win- 
Fig. 6 eine haiftig geschnittene Seitenansicht des be- kel (a) gegeneinander verkippen. In dieser Stellung 
tatigungsseitigen Endes des Versteif ungsfiberrohrs der (lb'), die in Fig. 8 gestrichelt angedeutet ist, liegt dann 
Endoskoprohrsysteme der Fig. 1 bis 4, 45 das Stirnende (31) des einen Einzelgliedes (lb) entlang 

Fig. 7 eine haiftig geschnittene Seitenansicht einer des gesamten Umfangs an der jeweils zugewandten 

Variante des betatigungsseitigen Endes des Verstei- Stirnseite (32) des benachbarten Einzelgliedes (la) an, 

fungsfiberrohrs und woraus eine entsprechend hohe Steifigkeit resultiert Zu 

Fig. 8 eine Seitenansicht zweier benachbarter Einzel- letzterer tragen auch, wie in der Hauptanmeldung er- 

glieder der Systemeder Fig. 1 bis 7. 50 wahnt, die sich quer zur Biegerichtung uberlappenden 

Das in den Fig. 1 und 2 lediglich mit seinen hier we- Schuppenteile (30) der Einzelglieder (la, lb), von denen 

sentlichen Komponenten dargestellte und ansonsten ei- in Fig. 8 nur die am einen der beiden koaxialen Einzel- 

nem solchen, wie sie in der Hauptanmeldung beschrie- gliedringteile angeformten zu sehen sind, sowie das 

ben sind, entsprechendes Endoskoprohrsystem beinhal- axiale Festhalten des Zugrohrs (6) und damit des Zugfe- 

tet einen elastisch biegbaren Rohrabschnitt (2), der an 55 derbandes (4) bei, da eine Bewegung des biegbaren 

das vordere Ende einer nicht naher gezeigten, starren Rohrabschnitts (2) in Richtung schwacherer Krummung 

Rohrverlangerung anschlieBt und an dessen vorderem ein entsprechendes axiales Nachfuhren des Zugfeder- 

Ende ein Endoskopfunktionskopfteil anschlieBbar ist bandes (4) erfordert 

Der elastisch biegbare Rohrabschnitt (2) beinhaltet in Um nun die fur die in Fig. 1 gezeigte maximale Bie- 

axialem Abstand hintereinanderliegende, ringfdrmige 60 gung des biegbaren Rohrabschnitts (2) gegebene erhoh- 

Einzelglieder (1) , die im wesentiichen von der in der te Steifigkeit durch AneinanderstoBen benachbarter 

Hauptanmeldung beschriebenen Art sind und insbeson- Einzelglieder (1) auch ffir Stellungen des Einzelgliedab- 

dere aus zwei koaxialen Ringteilen aufgebaut sein k5n- schnitts (2) mit geringerem Biegewinkel zu erzielen, ist 

nen. Das vorderste Einzelglied (V) dient als AnschluB ein zusatzliches Versteifungsfiberrohr (8) fiber die son- 

ffir das nicht gezeigte Kopfteil. Entlang einer Innenseite 65 stige Verlangerungsrohranordnung gezogen. Der eine, 

der hohlzylindrischen Einzelglieder (1) verlauft ein Sta- vordere Endbereich (11) des Versteifungsfiberrohrs (8) 

bilisierungsf ederband (3), an dem samthche Einzelglie- wirkt mit dem Einzelgliedabschnitt (2) zusammen, wah- 

der (1) unlosbar festgelegt sind. Dem Stabilisierungsfe- rend am gegenfiberliegenden Versteifungsfiberrohren- 
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de (10) ein Betatigungselement (9) angeordnet ist, fiber 
welches das Versteifungsilberrohr (8) axial bezfiglich 
dem Griffansatzstuck (7) und somit auch beziiglich des 
elastisch biegbaren Rohrabschnitts (2) verschiebbar ist 
Gleichzeitig ist an dem griffseitigen Ende des Zugrohrs 
(6) eine federelastische Vorspannung desselben vorge- 
sehen, indem der zugehorige Zugrohrendbereich von 
einer Spiraifeder (13) umgeben ist, die sich einerseits am 
Griffansatzstuck (7) und andererseits an einem Endan- 
schlag (12) des Zugrohrs (6) absttttzt. Durch die Kraft 
der Spiraifeder (13) wird der biegbare Rohrabschnitt (2) 
uber das Zugrohr (6) in der in Fig. 1 darsteliten, maxima- 
len Biegestellung gehalten, wenn sich das Versteifungs- 
uberrohr (8) in der entsprechenden, zuriickgeschobenen 
Stellung befindet, in welcher es den biegbaren Abschnitt 
(2) vollstandig freigibt 

Wird das Versteifungsuberrohr (8) aus dieser Stellung 
heraus durch Einwirken mit einer axialen Schubkraft (S) 
am zugehorige Bedienelement (9) gegenfiber dem Griff- 
ansatzstuck (7) axial nach vorn bewegt, so nimmt der 
vornliegende Endbereich (11) des Versteifungsuber- 
rohrs (8) die Einzelglieder (1) des biegbaren Rohrab- 
schnitts (2) sukzessive von hinten nach vorne auf. Das 
Versteifungsuberrohr (8) ist dabei mit seinem vorderen 
Endbereich (11) geradlinig und mit solcher Steifigkeit 
ausgeftihrt, daB das Vorschieben des Versteifungsuber- 
rohrs (8) die jeweils vom vorderen Endbereich (11) auf- 
genommenen Einzelglieder (1) des biegbaren Rohrab- 
schnitts (2) in die geradlinig hintereinanderliegende Po- 
sition zwingt, wobei sich gleichzeitig das Zugfederband 
(4) und damit das Zugrohr (6) unter Zusammendriicken 
der vorspannenden Feder (13) automatisch in der je- 
weils richtigen Lange axial nach vorn schiebt In der in 
Fig. 2 gezeigten vordersten Stellung des Versteifungs- 
uberrohrs (8) ist der biegbare Rohrabschnitt (2) ganzlich 
im vorderen Endbereich (11) des Versteifungsuberrohrs 
(8) aufgenommen. Wiederum unter alleiniger Verschie- 
bung des Versteifungsuberrohrs (8), in diesem Fall in 
umgekehrter Richtung nach hinten, laBt sich der biegba- 
re Rohrabschnitt (2) aus dieser geradlinigen Stellung 
heraus in eine gewfinschte Biegestellung verbringen, 
wobei die vorspannende Feder (13) das Zugrohr (6) und 
damit das Zugfederband (4) in jeder Versteifungsuber- 
rohrstellung soweit zuriickzieht, bis die vom Verstei- 
fungsuberrohr (8) freigegebenen Einzelglieder (1) an der 
Kriimmungsinnenseite gegeneinanderstoBen. 

Diese Art der Biegewinkeleinstellung fiir den biegba- 
ren Rohrabschnitt (2) ist genauer aus Fig. 5 zu erkennen. 
Die vom Versteifungsuberrohr freigegebenen Einzel- 
glieder (1) sind jeweils um den maximalen Kippwinkel 
(a), der vorliegend 12° betragt, gegeneinander verkippt 
In der untersten Rohrstellung von Fig. 5 ist gerade das 
vorderste Einzelglied (!') des biegbaren Rohrabschnitts 
(2) freigegeben und durch die Wirkung der Vorspannfe- 
der (13) um den maximalen Kippwinkel (a) gegenuber 
dem dahinterliegenden Einzelglied (1") verkippt, wah- 
rend die ubrigen, im Versteifungsuberrohr (8) aufge- 
nommenen Einzelglieder aufgrund dessen Steifigkeit in 
ihrer geradlinig hintereinanderliegenden Lage verblei- 
ben. DemgemaB entspricht in dieser Einstellung des En- 
doskoprohrsystems der Biegewinkel (P) dem maximalen 
Kippwinkel (a). 

Die in Fig. 5 dariiberliegend gezeigten Endoskop- 
rohrstellungen entsprechen jeweils denjenigen, die 
durch zusatzliches Freigeben eines Einzelgliedes (1) mit- 
tels ZurQckschieben des Versteifungsuberrohrs (8) um 
eine Lange (dx), die der axialen Lange (dl) eines Einzel- 
gliedes (1) entspricht, erreicht werden. Mit jedem zu- 
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satzlich vom VersteifungsUberrohrendbereich (11) frei- 
gegebenen Einzelglied (1) verkippt dieses zusatzlich zu 
den bereits freigegebenen Einzelgliedern gegenuber 
seinem dahinterliegenden Einzelglied um den maxima- 
5 len Kippwinkel (a), so daB diese aufeinanderfolgend ge- 
zeigten Stellungen jeweils einen Biegewinkelzuwachs 
um den maximalen Kippwinkel (a) von 12° entsprechen. 
Da sich das hinterste Einzelglied nicht mehr verkippen 
laBt, entsteht so fiir den gezeigten, aus zehn Einzelglie- 
to dern (1) bestehenden, biegbaren Abschnitt (2) der in der 
obersten Stellung von Fig. 5 gezeigte maximale Biege- 
winkel (P) von 108°. In jeder der in Fig. 5 gezeigten 
Biegestellungen nimmt der freigebene Teil des biegba- 
ren Rohrabschnitts (2) jeweils seine maximale Krtim- 
15 mung ein, so daB die zugewandten Stirnseiten der frei- 
gegebenen Einzelglieder (1) jeweils entlang des gesam- 
ten Umfangs gleichmaBig aneinanderstoBen, wodurch 
sich eine betrachtliche Versteifungswirkung, insbeson- 
dere auch in Biegerichtung, ergibt. Die Steifigkeit der 
20 Anordnung in anderen Richtungen ist vor allem auch 
durch dem Widerstand bestimmt, den die Vorspan- 
nungsfeder (13) einer Verschiebung des Zugrohrs (6) 
nach vorn entgegensetzt Mit dem in den Fig. 1 und 2 
gezeigten Endoskoprohrsystem laBt sich folglich ein ge- 
25 wunschter Endoskopkopfbiegewinkel mit vergleichs- 
weise hoher Steifigkeit allem durch Axialverschiebung 
des Versteifungsuberrohrs (8) einstellen. 

Eine Variante des Endoskoprohrsystems der Fig. 1 
und 2, bei der das Zugrohr (6) uber einen Kopplungsme- 
30 chanismus (17) geeignet mit der Axialbewegung des 
Versteifungsuberrohrs (8) mitbewegt wird, ist in den 
Fig. 3 und 4 dargestellt, das im ubrigen dem obigen 
Beispiel entspricht, wobei insoweit gleiche Bezugszei- 
chen fiir gleiche funktioneile Teile verwendet sind. Der 
35 Kopplungsmechnanismus (17) ersetzt die Vorspan- 
nungsfeder (13) von Fig. 1 und beinhaltet einen dreieck- 
fdrmigen, schwenkbeweglichen Nocken (15), der zum 
einen gegen einen Endabsatz (16) des Zugrohrs (6) und 
zum anderen gegen eine Schragflache eines untersetzt 
40 mit der Axialbewegung des Versteifungsuberrohrs (8) 
mitbewegten Keils (14) anliegt Da das Zugfederband, 
wie in der Hauptanmeldung beschrieben, im entspann- 
ten Zustand gekrtimmt verlaufend ausgebildet und so in 
das Endoskoprohrsystem eingesetzt ist, daB es in der 
45 entgegengesetzten Richtung abbiegbar ist, steht das 
Zugrohr (6) unter einer in den Fig. 3 und 4 nach rechts 
gerichteten, axialen Zugkraft, welche den Zugrohrend- 
anschlag (16) gegen den Nocken (15) gedruckt halt In 
der in Fig. 3 gezeigten Stellung, die der Stellung von 
50 Fig. 1 im obigen Beispiel entspricht und in welcher der 
biegbare Abschnitt (2) seine maximale Biegestellung 
einnimmt, befindet sich das Zugrohr (6) in der am weite- 
sten nach links, & h. bezuglich der Endoskoprohranord- 
nung nach hinten, herausgezogenen Stellung. Entspre- 
55 chend befindet sich das Versteifungsuberrohr (8) in sei- 
ner ganzlich zuriickgeschobenen Position. 

Wird das Versteifungsuberrohr (8) aus dieser Stellung 
heraus wiederum durch Einwirken mit der Schubkraft 
(S) am zugehdrigen Bedienelement (9) nach vorn ge- 
6o schoben, so nimmt der vordere Endbereich (11) wieder- 
um sukzessive die Einzelglieder (1) des biegbaren Ab- 
schnitts (2) auf. Gleichzeitig wird der mit dem Bedien- 
element (9) des Versteifungsuberrohrs (8) in geeignet 
untersetzter, iiblicher und daher nicht naher gezeigter 
65 Weise bewegungsgekoppelte Keil (14) nach vorn mitge- 
nommen, wodurch die Keilschragflache eine korrespon- 
dierende Drehbewegung des Nockens (15) in die in 
Fig. 4 gezeigte Stellung zulaBt Dadurch gibt der Nok- 
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ken (15) eine Verschiebebewegung des Zugrohrs (6) 
nach vorn frei, was Voraussetzung dafiir ist, dafi sich 
durch das Vorwartsschieben des Versteifungsuberrohrs 
(8) der biegbare Abschnitt (2) in Stellungen mit gerihge- 
rem Biegewinkel verbringen lafit In Fig. 4 ist die voll- 
standig geradlinige Einstellung des Endoskoprohrsy- 
stems dargestellt, bei der der biegbare Abschnitt (2) 
ganz im zugehdrigen Endbereich (11) des Versteifungs- 
Qberrohrs (8) aufgenommen ist Es versteht sich, daB der 
Kopplungsmechanismus (17) so abgestimmt ist, z.B. 
durch die Form der Keilschragflache und der Nocken- 
fiachen, daB der Axialbewegung des Versteifungsflber- 
rohrs (8) urn die axiale L&nge eines Einzelgliedes (1) 
jeweils eine axiale Verschiebung des Zugrohrs (8) ent- 


10 


fenbereichs (21) besitzt die Muffe (18) einen auBenum- 
fangseitigen Aufrastring (19), der mit einer entspre- 
chend gestalteten Ringnut an Innenumfang eines uber 
die Muffe (18) zu steckenden Hulsenteils des Bedienele- 
ments (9) des Versteifungsuberrohrs (8) steckbar ra- 
stend zusammenwirkt Durch die Muffenaussparung 
(20) und der folglich dQnnwandigen Tragf&che (21) fur 
den Rastring (19) ist dieser zur Realisierung der Ein- und 
Austeckbewegung in geeignetem MaB in radialer Rich- 
tung nachgiebig. Ein besonderer Vorteil der mit dieser 
Muffe (18) erzielbaren Steckhalterung des Bedienele- 
ments (9) liegt in der Zerlegbarkeit der Anordnung des 
Versteifungsuberrohrs (8) bei geringer Schmutzanfallig- 
keit Die Muffe (18) besitzt eine leicht zu reinigende 


spricht, die zum Verkippen eines Einzelgliedes (1) urn 15 Oberfiache und der ausgesp arte Bereich (20) zur Bereit- 


den maximalen Kippwinkel (a) gegenuber dem dahin- 
terliegenden Einzelglied erforderlich ist Auf diese Wei- 
se werden fiir die Anordnung der Fig. 3 und 4 derselbe 
Biegebewegungsablauf wie zu Fig. 5 beschrieben sowie 
dieselben Vorteile hinsichtlich hoher Steifigkeit jeder 
Biegesteilung erzielt Auch bei diesem Beispiel laBt sich 
die gewunschte Biegung der Endoskoprohranordnung 
ailein durch Betatigen des Bedienelements (9) des Ver- 
steifungsuberrohrs (8) einstellert 


stellung der elastischen Nachgiebigkeit fur den Rastring 
(19) ist durch die axialen Muf fenendbereiche nach auBen 
dichtabgeschlossen. 
Analoge Vorteile besitzt eine Variante in der Gestal- 
20 tung der Steckmuffe gemaB Fig. 7. Auch die dortige 
Steckmuffe (22) ist unlosbar auf dem zugehorigen Ende 
(10') eines damit versehenen Versteifungsuberrohrs (8') 
fixiert. Die Muffe (22) ragt Qber das Rohrende (10') mit 
einem verdunnten Wandbereich (24) hinaus, in den zwei 


Aiternativ ist es selbstverstandlich auch mSglich, auf 25 diametral gegenuberliegende Axialschlitze (25) einge- 


den gezeigten Kopplungsmechanismus (17) oder die 
Zugrohrvorspannung zu verzichten und das Verstei- 
fungsuberrohr (8) bei ansonsten unverandertem Endo- 
skoprohrsystem gemaB Hauptanmeldung anzubringen. 
In solchen Fallen wird dann beim ZurQckschieben des 
Versteifungsuberrohrs (8) nicht automatisch eine Krum- 
mungsbewegung des biegbaren Abschnitts (2) eingelei- 
tet, vielmehr ist diese dann zusatzlich an dem Zugrohr- 
bedienelement vorzunehmen. Bei Verwendung der Vor- 


bracht sind Der vorstehende, diinne Muffenwandbe- 
reich (24) ist somit in zwei Halbschalen unterteilt, auf 
denen jeweils ein Rasthalbring (23) ausgeformt ist Die- 
se Rasthalbringe (23) wirken wiederum mit passenden 
30 Innenumfangsnuten des nicht naher gezeigten Bedien- 
elements fflr das Versteifungsiiberrohr (8') steckbar ra- 
stend zusammen, wobei die Einsteck- und Aussteckbe- 
wegung dadurch ermdglicht wird, daB die Muffenhalb- 
schalen (24), weiche die Rasthalbringe (23) tragen, auf- 


spannungsfeder (13) kann vorgesehen sein, das bei den 35 grund der eingebrachten Schlitze (25) radial nachgiebig 
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Endoskoprohrsystemen nach der Hauptanmeldung fur 
das Zugrohr vorgesehene Bedienelement nunmehr als 
Bedienelement (9) fflr das VersteifungsOberrohr (8) zu 
verwenden. Bei Einsatz eines EndoskophandgriffstQcks 
der in der Patentanmeldung P44 14 809.7-35 beschrie- 
benen Art kann hierbei das Bedienelement (9) zwei ge- 
genQberliegende, radial abkragende Segmente aufwei- 
sen, mit denen es unter leichtem Verkanten in eine Auf- 
nahme eines am Griffstiick axial beweglich angeordne- 
ten Bedienorgans eingeftigt und wieder herausgenom- 
men werden kana Aiternativ ist es unter weitererTeile- 
einsparung mdglich, das Bedienelement (9) des Verstei- 
fungsuberrohrs (8) selbst am GriffstQck axialbeweglich 
anzuordnen. Eine weitere M6glichkeit besteht darin, das 
Bedienelement (9) fur das Versteifungsuberrohr (8) an 50 
der innenseitig angrenzenden Rohrveriangerung, wei- 
che das Stabilisierungsfederband (3) halt und am Griff- 
stuck (7) fixiert ist, axialbeweglich zu fuliren. 

Das Bedienelement (9) fflr das Versteifungsuberrohr 
(8) kann insbesondere aus einer Steckhtilse mit radial 55 
abgragendem Endflansch bestehen, weiche auf eine am 
zugehorigen Ende (10) des Versteifungsuberrohrs (8) 
angebrachte Steckmuffe Idsbar aufgesteckt wird. Reali- 
sierungen einer solchen Steckmuffe sind in den Fig. 6 
und 7 dargestellt Die in Fig. 6 gezeigte Steckmuffe (18) eo 
ist unibsbar am zugehdrigen Ende (10) des Versteifungs- 
uberrohrs (8) fixiert Die Muffe (18) ist als auf dieses 
Rohrende (10) aufgesetzter Ringkdrper gestaltet, der in 
einem axial mittleren Bereich innenseitig bis auf eine 
diinne Verbindungswandung (21) ausgespart ist, weiche 
die dicht gegen den Umfang des Versteifungsuberrohrs 
(8) anliegenden, axialen Muffenendbereiche verbindet 
Im axialmittigen Abschnitt dieses dttnnwandigen Muf- 
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sind. Wiederum ist die Zerlegbarkeit des Rohrsystems 
bei geringer Schmutzanfailigkeit gewahrleistet, da auch 
hier die Steckmuffe (22) eine sehr leicht zu reinigende 
und sauber zu haltende Oberfiache besitzt 

Es versteht sich, daB Steckmuffenverbindungen nach 
Art der Fig. 6 und 7 mcht nur fur das Versteifungsuber- 
rohr, sondern auch fur die iibrigen Rohre des Endoskop- 
rohrsystems verwendbar sind, z. B. zur Anbringung ei- 
nes Bedienelements fur das axial bewegliche Zugrohr 
eines Systems nach der Hauptanmeldung an einem En- 
doskopgriff stuck nach Art der Patentanmeldung P 44 14 
810.0-35. 

Patentansprflche 

1. Endoskoprohrsystem mit 

a) einem elastisch biegbaren Abschnitt (2), der 
axial mit Abstand hintereinander angeordnete 
Einzelglieder (1) beinhaltet, gekennzeichnet 
durch 

b) ein axial verlaufendes Stabilisierungsfeder- 
band (3), an dem jedes Einzelglied (1) an einem 
Umfangsbereich festgelegt ist, 

c) ein axial verlaufendes, dem Stabilisierungs- 
federband gegenuberliegendes und relativ zu 
diesem axialbewegliches Zugfederband (4), an 
dem lediglich das vorderste (1') der Einzelglie- 
der festgelegt ist, wobei 

d) wenigstens eines der beiden Federbander (3, 
4) im entspannten Zustand gekrUmmt veriauft 
und der elastisch biegbare Abschnitt (2) durch 
Axialbewegung des Zugfederbandes in der 
dieser Krummung entgegengesetzten Rich- 
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tung abbiegbar ist, und 

e) ein axialbewegliches Versteifungsuberrohr 
(8), das mit einem Endbereich (1 1) den elastisch 
biegbaren Abschnitt (2) von seinem hinteren 
Ende her in einstellbarer Lange umschlieBt, 5 
wobei 

f) der Oberrohrendbereich biegesteifer als der 
elastisch biegbare Abschnitt ist 

2. Endoskoprohrsystem nach Anspruch 1, weiter 
dadurch gekennzeichnet, daS 10 

— benachbarte Einzelglieder (la, lb) des ela- 
stisch biegbaren Abschnitts (2) bis zu einem 
vorgegebenen maximalen Kippwinkel (a), bei 
dem sie mit zugewandten Umfangsbereichen 
aneinanderstoBen, relativ zueinander verkipp- 15 
bar sind und 

— in jeder Biegestellung des elastisch biegba- 
ren Abschnitts eine dazu gehdrige Anzahl von 
Einzelgliedern vom Versteifungsuberrohr (8) 
freigegeben werden, wobei die freigegebenen 20 
Einzelglieder jeweils ihre urn den maximalen 
Kippwinkel gegeneinander verkippte Lage 
einnehmen. 

3. Endoskoprohrsystem nach Anspruch 2, weiter 
gekennzeichnet durch einen Kopplungsmechanis- 25 
mus (17) zur mechanischen Kopplung der Axialbe- 
wegungen von Versteifungsiiberrohr (8) und Zug- 
federband (4). 

4. Endoskoprohrsystem nach Anspruch 2, weiter 
dadurch gekennzeichnet, daB das Zugfederband (4) 30 
axial in Richtung maximaler Biegung des elastisch 
biegbaren Abschnitts (2) federelastisch vorge- 
spannt ist 

5. Endoskoprohrsystem nach einem der Anspriiche 

1 bis 4, weiter gekennzeichnet durch eine starre 35 
Rohrverlangerung, die ein erstes starres Rohr, an 
dem das Stabilisierungsfederband festgelegt ist, 
und ein relativ zum ersten koaxial angeordnetes 
und axial bewegliches zweites Rohr, an dem das 
Zugfederband festgelegt ist, umfaBt, wobei das 40 
Versteifungsuberrohr (8) koaxial Uber der Rohrver- 
langerung angeordnet und das hintere Ende wenig- 
stens eines (8) der drei Rohre mit einer Steckmuffe 
(18) versehen ist, die eine radial nachgiebige Um- 
fangsrastung (19) zum ldsbaren Aufstecken eines 45 
Axialbetatigungselements (9) far das Rohr (8) auf- 
weist 
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